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(g) Anordnung zur seriellen Datenubertragung einer PositionsmeSeinrichtung 

(S) Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur seriellen Deten- 
ubertragung elnor PosltionsnneBeinrichtung (1). In der Posi- 
tlonsmefieinrichtung |1) ist ein Speicher (9) vorgesehen in 
dem spezifische Parameter der Positjonsmefieinnchtung (1) 
aboespeichert sind. Diese Parameter konnen auf der Daten- 
leitung (5) ru einer Verarbeitungseinheit (4) "bertragen 
werden auf der wahrend der Positionsmessung die MeB- 
werte ubertragen werden. Durch Obemahme der Parameter 
wird die VerarbeKungselnhcit (4) an die angeschlossene 
PositionsmeBeinrichtung (1) angepaBt (Figur 1). 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Anordnung zur seriellen 
Dateniibertragung einer PositionsmeBeinrichtung gc- 
maB dem Oberbegriff des Anspruches 1. 

Aus der EP-0 171 579 31 ist eine derartige Anordnung 
bekannt. Die PositionsmeBwerte der PositionsmeBein- 
richtung werden synchron zu einem von einer Verarbei- 
tungseinheit vorgegebenen Taict an diese Verarbei- 
tungseinheit Qbertragea 

Nachteilig bei dieser Anordnung ist vor allem» daB die 
Verarbeitungseinheit vom Anwender aufwendig an die 
spezifischen Parameter der PositionsmeBeinrichtung 
angepaBt werden muB. So ist beispielsweise die Paktan- 
zahl, die zur volistandigen Obertragung eines Positions- 
meBwertes erforderlich ist, abhangig von der Aufldsung 
der PositionsmeBeinrichtung. Bisher wurde von der 
Verarbeitungseinheit eine feste Taktanzahl (z.B; 13) 
vorgegeben. Wird nun eine PositionsmeBeinrichtung 



Der digitalisierte PositionsmeBwert wird einem Par- 
allel/Serien-Wandler 3 als Ausgabebaustein zugefQhrt, 
der gesteuert von einer Taktimpulsfolge der Verarbei- 
tungseinheit 4 die einzelnen Bits des den PositionsmeB- 
5 wert bestimmenden Datenwortes seriell Qber eine Da- 
tenleitung 5 an die Verarbeitungseinheit 4 sendet Zur 
Obertragung der Taktimpulse ist eine Taktleitung 6 vor- 
gesehen. Die Obertragung des MeBwertes erfolgt mit- 
tels einer retriggerbaren Zeitstufe 7, wie in der 
10 EP O 171 579 Bl ausfQhriich erlautert ist 

pas Besondere an der neuen Anordnung gemaB der 
Erfindung ist die bidirektionaJe DatenQbertragung auf 
einer Datenleitung 5. Wie in Fig. 1 dargestellt ist, wer- 
den von der Verarbeitungseinheit 4 Bef ehle einem Spei- 
15 Cher 8 zugefuhrt, der den Befehl dekodiert und die Posi- 
tionsmeBeinrichtung 1 veranlaBt, den entsprechenden 
Befehl auszufUhren. Dieser Befehl ist im Beispiel ein 
Datenwort aus drei Statusbits SO. SI und SZ Im Beispiel 
sind acht Statusbefehie A bis H angegeben. Nachfol- 
mit geringer Auflosung (z. B. 5 Bit) eingesetzt, dann 20 gend werden diese Befehle und ihre Auswirkung be- 



werden trotzdem die 13 Takte zur MeBwertflbertra- schrieben. 
gung verwendet Es ist ersichtlich, daB dabei unndtige 
ubertragungszeit verbraucht wird 

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, die 
Anpassung der Verarbeitungseinheit an spezifische Pa- 25 
rameter der PositionsmeBeinrichtung zu optimieren 
und den Auf wand an Obertragungsleitungen zwischen 
der PositionsmeBeinrichtung und der Verarbeitungsein- 
heit zu minimieren. 

Diese Aufgabe wird durch die Merkmale des Anspru 
ches 1 gelost. 

Vorteilhafte Ausgestaltungen slnd in den Unteran- 
spriichen angegeben. 

Die besonderen Vorteile der Erflndimg iiegen darin, 
daB die spezifischen Parameter der PositionsmeBein- 35 
richtung selbstandig von der Verarbeitungseinheit fiber- 
nommen werden kdnnen, wobei ziu* Obertragung dieser 
Parameter die gleichen Leitungeh verwendet werden, 
die be re its zur MeBwertQbertragung vorhanden sind 



l.StatusbefehlA 

Wird von der Verarbeitungseinheit 4 das Datenwort 
A an die PositionsmeBeinrichtung 1 Qber die Datenlei- 
tung 5 gesendet, bedcuiet dies, daB die MeBeinrichtung 
1 damit aufgefordert wird, MeBwerte an die Verarbei- 
tungseinheit 4 zu senden. Das Obertragungsprotokoll 
30 hierzu ist in Fig. 3 dargestellt und wird spSter ausfQhr- 
iich beschrieben. 

2.StatusbefehlB 



Die MeBeinrichtung 1 beinhaltet einen Speicher 9. in 
dem Parameter der MeBeinrichtung 1 abgelegt werden 
konnen. Weitere Speicher oder Speicherbereiche kdn- 
nen fur Korrekturwerte vorgesehen werden. Ebenso ist 
es moglich, im Speicher 9 einen Bereich vorzusehen, in 



Nachfolgend wird die Erfindung anhand eines in der 40 dem der Anwender spezifische Anwenderparametcr, 
.:^u J A..-C.-.U 2. B. Motordaten ablegt Besonders vorteilhaft ist es, 

wenn der Speicher 9 derart aufgeteilt ist, daB der Be- 
reich mit den Parametem des MeBsystemes 1 nur vom 
MeBsystemhersteller beschrieben werden kann, und eIn 
45 weiterer Bereich Fdr den Anwender frei zug&nglich (be- 
schreibbar und lesbar) ist Der Bereich mit den Parame- 
tem des MeBsysteraherstellers kann wiederum aufge- 
teilt sein. und zwar in einen Bereich der vom Anwender 
lesbar und einen Bereich, der ausschlieBUch vom MeB- 



Zeichnung dargestellten Ausfuhrungsbeispieles nSher 
erlautert: 
Es zeigen 

Fig, I eine Prinzipdarstellung einer Anordnung zur 
seriellen Dateniibertragung einer WinkeliheBeinrich- 
tung, 

Fig. 2 ein Obertragungsprotokoll zur ParameterOber- 

tragung, 

Fig. 3 schematisch die Abfolge der synchron seriellen 



DatenQbertragung in einem Impuls-Zeit-Diagramm und 50 systemhersteller lesbar ist 



Fig. 4 eine Schaltung zur bidirekdonalen DatenQber- 
tragung. 

In dem in Fig. 1 dargestelhen Ausfiihrimgsbeispiel ist 
eine absolute WinkelmeBeinrichtung 1 dargestellt, die 
die jeweilige Winkelstellung als BinSr-Datenwort, vor- 55 
zugsweise im Gray-Code an eine Verarbeitungseinheit 
4 Qbertr^gt Durch bekannte lichtelektrische Abtastung 
einer Codescheibe werden von einer Abtasteinrichtung 
10 analoge Abtastsignale erzeugt, die einem Baustein 2 
zugefuhrt werden. In diesem Baustein 2 werden die Ab- 
tastsignale verstarkt und in Digitalsignale umgewandelt 
Der Baustein 2 kann auch zur Korrektiir der Analog- 
Oder Digitalsignale dienen, ebenso kdnnen Berechnun- 
gen durchgefQhri werden, wie sie beispielsweise in der 



Wie in Fig. 2 ersichtlich, wird nach dem Befehl B ein 
16 Bit Datenwort von der Verarbeitungseinheit 4 zum 
MeBsystem 1 gesendet, um einen Bereich des Speichers 
9 auszuwShlen. 

3. Statusbefehie 

Ist mit dem Befehl 3 ein bestimmter Speicherbereich 
angewahlt, wird mit diesem Befehl C der MeBeinrich- 
tung t mitgetetlt. daB nachfolgend unter einer bestimm^ 
ten Adresse Parameter dem MeBsystem I zugefflhrt 
werden. Das heiBt, dafl nach diesem Statusbefehl C zu- 
erst die Adresseninformation, unter der die Parameter 
abzuspeichern sind, und nachher die Parameterinforma- 
DE 27 58 525 31 oder der DE 29 38 318 C3 beschrieben es tion von der Verarbeitungseinheit 4 uber die Dateniei- 
sind tung 5 der MeBeinrichtung I zugefuhrt werden. 

Die PositionsmeBeinrichtung 1 wird iuu:hfolgend 
auch nur als MeBsystem bezeichnet 
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A «.„„.K,.tehl D Baustein 2 abgeschlossen sind, was durch die Re- 

4. Statusbefehl O chenzeit tc angegeben ist. wird von der MeBeinrichtung 

meter in der MeBemnchiung t abgespeichert sind. ^ ^^^^ abgegeben, wenn im Speicher 9 eine Fehler 

c c*otuchpf#*hl F meldung abgespeichert isL 

3, MaiusDeieni c ^.^ nachfolgenden positiven TaktAanke werden 

r> r ut IT 1, • v^rcTAaphAnA Bereiche die am Parallel-Serien-Wandler 3 anstehenden Daten- 

. 1^ th:«9 : fve^SlaS^^^^ b!« MeBwertes seriell vom Sender 12 zur Datenlei- 

• ^'^f ^P^'fi"*? ® auf Veranlassung der vera ^ Verarbeitungseinheit 4 ubenragen. Die Lan- 

heit4geWscht werdea MeBwertes. das heiBt, die notwendige Taktan- 

; «;,a.usbefehle F bis H zahl wurde der Verarbeitungseinheit 4 vor der Obertra- 

6.Statusbefehle h Dis h . Parameter aus dem Speicher 9 mitgeieilt Zur 

r»- i> f ui- Ar.A vnrtPilhaft zum Testen der MeD- UberprOfung der MeBwertQbertragung wird zusatzlich 

Diese Befehle s.nd vorteilhaf ^"J" ' "'^" ""^^ ej„ CRC (cyclic redundance check) ubertragea Die Bil- 

einrichtung I /«'«XJ,,em7mi Feh erttbe?^^^^^^ dung eines CRC ist aus der Datenverarbeitungbekannt 

mSglich, daB em MeBsystem 1 mu P^jTi'^j;^^^^^^^^ ^Lh einer bestimmten Zeii tm erfolgt emeut eine 

fiber weue E"^^™en g^^^^^^ MeGwertspeicherung und Obertragung. Dabei wird 

gnostiziert werden kann. B"sp«elswe^^^^^^^ v Rechenzeit tc die Statusinforma- 
'^SZtl'^rS^^^^^:^^^^^ . tionvonderVerarbeitungsei„heit4a„dleMeBeinrich- 

inachgesehen w-den ob dort rmlSchst kur.er Zeit wieder ein MeBwert 

gespeichert ist D.ese ^5""^ f ""^^^^^^^ Obertragen wf rden. ist as auch magUch die Betriebswei- 

vom MeBsystem 1 zur yerarbettungse.nhe.t 4 Qber die ^^^^g^^^ ^^^^^^^ Diagramm 'durchlaufender Takf 

DaterieitungS g^endeu ^^^^ ^j^^ Wartezeit tm sowie die Zeit 

l^f • 'L^,r«stXt B istCSiSfd^^^^ zur Obertragung der Statusinformation eingespart p.e 

terObertragu^ darges e^^^^^^ Qbertragene Statusinformation vWrd m der Ver- 

SirvfntrV^'SS^^^^^^^^ werden. arbeitungseinheit 4 als aktuelle Statusinformation her- 

der Empfinger ^^^^ ^e^s^^^^^^^^^ 3, ^"ffi'die Anordnung zur seriellen Obertragung fur 

12im MeBsystem imaktiv St Ebens^^^^^^ mSglichst viele MeBeinrichtungen einsetzbar ist, smd 

die ubertragenen Daten be. f f .f/Ll^^'^dt J^^^^^^ Stzlich 2U der Datenleitung 5 und Taktleitung 6 noch 

zurucksenden dieser Daten an die Verarbeitungsemneii s^-wu Obertragung von analbgen 

, 4 quittiert werdea Wird in der S'?i„^ ^ISls gnal^n riner iS^rementalen pSsi- 
festgestellt. '^^^^^ ^^J^^^l^tl^ Ober' a « SrnlmeBSSchtungVgeseben (Rg. 4). Somit ist es 

empfangenen Daten ""'^''^^^J f den m6glich. parallel ru der absoluten MeBwertQbertragung 

gung *'«d"ho'u Vom M^^ Tf'der Datenleitung 5 auch die Zihlsignale auf der 

Daten noch em 8 bit CRC ubertragen. ^^"^ F^^'' . ■ Verarbeituneseinhe t 4 zu sendea In 

cyclic redundance cheeky dieses Datenwort wn^^d"reh ^^^l/^J^ .rsJhtSS dal die bidirektionale Ober- 

eine bekannte.Verknupfung der^^^^^^^ ^fgung 4n d"S?(^^^^ "nd Parameter) zwi- 

. tunc 5 Oberlngeii. ™ audi in Fig. 4 in DMiJ darge- ^ speicherbtrekh Kr P.rameter des Kiiiiden 

"^^^^ll'-^TZif^^S^'^ A„,. " '"£i=Sp.:ch„«>«,»,.l.»^ri„.B»b.l.....«.~: 
logwerte der Abtasteinrichtung 10 m den Baustem 2 
abgespeichert Wenn die erforderlichen Berecbnungen 



0 

1. Speicherbelegung Parameter des Kunden 

1. Nuilpunkts-Verschiebung 

Dcr Wert wird vom Nuilpunkt des MeBsystemes 1 5 
subtrahiert. 

II. Speicherbelegung Parameter des 
MeBsystem-Herstellers 

10 

I. Version 

Gibt die Version an, nach wetcher der Speicher 9 
aufgeteilt ist 

IS 

2. SpeichergrdQe 

Angabe der GroBe der einzelnen Bereiche des Spei* 
chers9. 

20 

3. Ubertragungsformat 

Gibt die Anzahl der Takte zur Obertragung eines 
MeBwertes (Datenwort) an. 

25 

4. MeBsystem-Typ 

Gibt an, ob ein inkrementales Langen- oder Winkel- 
meflsystem mit oder ohne abstandscodierten Referenz- 
marken bzw. ob ein Singletum- oder Multitum-Code- 30 
drehgeber verwendet wird 

5. Signalperiode bzw. SignaJperioden pro Umdrehung 

Gibt die Breite einer Signalperiode bei LangenmeB- 35 
systemen bzw. die Anzahl der Signalperioden pro Um- 
drehung bei WinkelmeBsystemen an. 

6. Anzahl unterscheidbarer Umdrehungen 

40 

Bei Multitum-CodewinkelmeBsystemen erfolgt die 
Angabe der unterscheidbaren Umdrehungen. 

7.Grundabstand bei abstandscodierten 
Ref erenzmarken oder Abstand zweier benachbarter \ 45 
Referenzmarken 

Bei MeBsystemen mit abstandscodierten Referenz- 
marken erfolgt hiermit die Angabe des Gnmdabstandes 
der zusammengehdrigen Referenzmarken. Bei MeBsy- 50 
stemen ohne abstandscodierten Referenzmarken er- 
folgt hiermit die Angabe des Abstandes zwischen zwei 
benachbarten Referenzmarken. 

8. Lage der ersten Referenzmarke 55 

Gibt die Position der ersten Referenzmarke bezogen 
aufdieEndlage an. 

9. MeBschritt oder MeBschritte go 

Gibt bei LangenmeBsysiemen den MeBschritt an, der 
bei der seriellen Datenuberiragung vom MeBsystem 
ausgegeben wird. Bei WinkelmeBsystemen wird die An- 
zahl an MeBschritten pro Umdrehung angegeben. 65 
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10. Nuilpunkt- Verschiebung des 
MeBsystem-Herstellers 

I I. Drehrichtung und Codeausgabe bei 

CodewinkelmeBsystemen 

12 Identnummer des MeBsystemes 
13.Seriennummer des MeBsystemes 
H.AIarme 

Aufgetretene Fehier werden abgespeichert Ist ein Bit. 
beispielsweise ungleich Null, so wird bei der Obertra- 
gung von MeBwerten nach Fig. 3 das Alarm-Bit gesetzt 

IS.Wamungen 

Werden Fehlfunktionen vom MeBsystem erkannt.die 
zum Ausfall des MeBsystemes fQhren konnen, so wer- 
den diesc in Form von Warnmeldungen abgespeichert 
und kdnnen auf Anforderung ausgelesen werdea Bei 
batteriebetriebenen MeBsystemen kann eine Wammel- 
dung beispielsweise das Wort "Batteriewechser sein. 

III. Speicherbelegung Korrekturwerte 

1. Anzahl der Korrekturwerte bezogen auf die 
MeBlange 

2. Anzahl der ICorrekturwerte fur Signai-Abwei- 
chungen wie Signalamplituden, Phasenversatz so- 
wie NuUpunkt-Abweichungen. 

3. Anzah! der Korrekturwerte fur Oberwellen. 

4. Anzahl der zu korrigierenden Oberwellen. 

5. Korrekturwerte zu 1. 

6. Korrekturwerte zu 2. 

7. Korrekturwerte zu 3. 

Selbstverstandlich liegt es im Rahmen der Erfindung, 
auch andere Parameter im Speicher 9 fur die Verarbei- 
tungseinheit 4 zur Verfugung zu stellen. Bei der Inbe- 
triebnahrae erfolgt eine Anpassung der Verarbeitutigs- 
einheit 4 durch Obernahme der notwendigen Parameter 
vom MeBsyTStem 1 aberdie DatenleitungS. 

Die Bereiche des Speichers 9 kdnnen softwarem&fiig 
aufgeteilt sein, es ist aber auch m^glich, daB der Spei- 
cher 9 aus mehreren einzelnen Speicherbauemheiten 
bestehL 

PatentansprQche 

1. Anordnung zur seriellen DatenQbertragung einer 
PositionsmeBeinrichtung mit einem der Positions- 
meBeinrichtung zugeordneten Ausgabebaustein, 
an welchem die PositionsmeBwerte anliegen, mit . 
einem Taktimpulsgenerator. der Taktimpulsfolgen 
dem Takteingang des Ausgabebausteins zufOhrt, 
mit einer den Serien-Ausgang des Ausgabebau* 
steins mit einer Verarbeitungseinheit verbindenden 
Datenleitung, wobei die PositionsmeBwerte taki- 
synchron zur Taktimpulsfolge seriell auf dieser Da- 
tenleitung zu der Verarbeitungseinheit ubcrtragen 
werden, dadurch gekennzeichnet, daB in der Posi- 
tionsmeBeinrichtung (1) ein Speicher (9) vorgese- 
hen ist, in dem spezifische Parameter der Positions- 
meBeinrichtung (1) abgespeichert sind, welche Ober 
die genannte Datenleitung (5) seriell und taktsyn- 
chron zu der Verarbeitungseinheit (4) Qbertragbar 
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sind, wodurch die Vcrarbciiungseinheii (4) an diese 
spezifischen Parameter angepaOiwird. 

2 Anordnung nach Anspruch 1, dadurch gckenn. 
zeichnet, daB der Speicher (9) mehrere Bereichc 
aufweist, wobei in einem Speicherbereich Parame- 
ter der PositionsmeBeinrichtung (1) vom Hersteller 
eingespeicheri sind und dieser Bereich vom An- 
wender nicht beschreibbar ist 

3 Anordnung nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daS zumindesi ein weiterer Bereich zum 
Abspeichern von Parametern vom Anwender frei 
beschreibbar ist u t ^ 

4 Anordnung nach einem der Anspriiche I bis J, 
dadurch gekennzeichnet, daS fiber die Daienlei- 
tung (5) von der Verarbeitungseinheit (4) zur Posi- is 
tionsmeBeinrichtung (1) Befehle (Status) ubertra- 
gen werden, wodurch die Positionsmeflemnchtung 
(1) veranlaBi wird. diese Befehle auszufuhren. 

5 Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet. daB aufgrund eines Befehies (Status) der 20 
anstehende PosiiionsmeBwert zur Verarbeitungs- 
einheit (4) ubertragen wird 

6 Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB aufgrund eines Befehies (Status) Pa- 
rameter aus dem Speicher (9) zur Verarbeitungs- 25 
einheit (4) iibertragen werden. 

7 Anordnung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB aufgrund eines Befehies (Status) die 
PosiuonsmeBeinrichtung (1) veranlaBt wird. Para- 
meter von der Verarbeitungseinheit (4) zu empfan- 30 
gen und im Speicher (9) abzuspeichern. 
8. Anordnung nach Anspruch 4. dadurch gekenn- 
zeichnet. daB ein bestimmter Speicherbereich des 
Speichers (9) aufgrund des Befehies (Status) ausge- 
wahlt wird, aus dem Parameter zur Verarbeitungs 
einheit (4) oder in den Parameter von der Verarbei 
tungseinheit (4) iiberu-agen werden. ^ ^ . 

9 Anordnung nach einem der vorhergehenden An- 
spriiche, dadurch gekennzeichnet daB im Speicher 
(9) die zur Obertragung des PositionsmeBwertes 40 
notwendige information fiber die Taktanzahl abge- 
speichert ist. dafl diese Information von der Verar- 
beitungseinheit (4) lesbar ist und die angegebene 
Anzahl der Takte bei der MeBwertubertragung 
von der Verarbeitungseinheit (4) zur Verffigung ge- 

stelltwird. . u 1, 

10 Anordnung nach Anspruch 9. dadurch gekenn- 
zeichnet, dafi bei der ersten Taktflankc der Taktim- 
pulsfolge der PositionsmeBwert der PositionsmeB- 
einrichtung (1) in einem Baustein (2) abgespeichert 50 
wird 

n Anordnungnach Anspruch 10, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB nach einer variabien Rechenzeit (tc) 
von der PositionsmeBeinrichtung (1) eine Startin- 
formation (Start) an die Verarbciiungsemheit (4) 55 
ubertragenwird. 

12 Anordnung nach Anspruch 1 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB nach der Startinformation (Start) erne 
Alarminformation (Alarm) an die Verarbeitungs- 
einheit (4) uberu-agen wird ... ^ 

13 Anordnung nach Anspruch 12. dadurch gekenn- 
zeichnet. daB nachfolgend das Datenwort des Posi- 
tionsmeBwertes an die Verarbeitungsemhcit (4) 
Qbertragen wird ^ ^ . , 

14 Anordnung nach Anspruch I3.dadurch gekenn- es 
zeichnet daB nach der Obertragung des Positions- 
meBwertes ein Datenwort (CRC) zur Kontrolle des 
ubertragenen PositionsmeBwertes an die Verarbei- 
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tungseinheit (4) Qbertragen wird 

15. Anordnung nach einem der vorhergehenden 
Ansprflche, dadurch gekennzeichnet. daB die Da- 
tenleitung(5) im Ruhezustand auf dem Pegel LOW 
liegt 

16. Anordnung nach einenrder vorhergehenden 
Ansprfiche, dadurch gekennzeichnet, daB im Spci-. 
cher (9) zusitzlich Korrekturwerte abgespeichert 
sind 
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